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Fragen zur Vorlesung

e Was ist der Vorteil von ereignisgesteuerten Applikationen
gegenuber zeitgesteuerten?

Zeitlicher Systemablauf wird zur Ubersetzungszeit Ausfiihrungen werden durch das Eintreten von

festgelegt. Ereignissen angestol3en.

Prazise und globale Uhr erforderlich (inkl. Garantierte Antwortzeiten sind erforderlich.
Uhrensynchronisation)

Einzelberechnungen werden in einem jeweils Das Scheduling erfolgt dynamisch.
reservierten Zeitslot durchgefinhrt. Keine Aussage uber zeitlichen Ablauf zur
Ableitung der max. Laufzeit notwendig. (worst Ubersetzungszeit moglich.

case execution time)

VORTEIL: VORTEIL:

Statisches Scheduling moglich. ?2?77?

Vorhersagbares deterministisches Verhalten.
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Haufige Fragen zum Stoff der Vorlesung

e \Was sind Aktoren?

— Unterscheidung zum Begriff Aktoren aus der Mechatronik?

e Wie zuverlassig ist der generierte Code bei modellbasierten
Entwicklungswerkzeugen?

e Wie gut ist der generierte Code zu lesen?

e Wann verwendet man synchrone Sprachen, wann synchronen
Datenfluss?

e Unterscheidung zwischen kontrollorientierten (Fragestellung: wie reagiert
das System auf Ereignisse) und datenorientierten (Fragestellung: wie
werden eingehende Daten verarbeitet) Anwendungen.
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